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Purpose: Recently, assistive devices for the swinging motion of the leg have remarkably advanced. Few 
study, however, reported compensatory movements of the trunk during Gait in Patients with hemiplegia in 
terms of the assist in the swing phase on the paretic side. This study investigated effects of differences of 
Hybrid Assistive Limb (HAL) settings in swing phase on the paretic side to trunk compensatory movements 
using digital video analysis. Methods：The subject was a 41-year-old man with left hemiplegia. The gait trails 
on treadmill were analyzed. The Hybrid Assistive Limb (HAL) settings on the paretic side were shown as 
follows: 1) Unassisted; 2) restricts plantar- dorsal flexion by an ankle foot orthosis (AFO); 3) hip and knee joint 
assistance using the single-leg HAL Cybernic Voluntary Control mode (CVC); and 4) hip and knee joint 
assistance using the single-leg HAL Cybernic Autonumous Control mode (CAC). Results: Lateral trunk lean 
angle decreased in CAC mode. On the other hand, Anterior trunk lean angle increased in CAC mode. Knee 
flexion angle at mid swing and hip flexion angle at terminal swing in the paretic side especially increased in 
CAC mode. In addition, Step length in the paretic side also improved in CAC mode. Conclusions：This study 
showed that HAL successfully assisted the forward motion of the leg during gait by assisting hip joint and 
knee joint at the paretic side. Also, this resulted in the change the compensatory movements of the trunk in 
swing phase. Using the motor controlled assistive device at the paretic side in swing phase, gait with less 











































































 (2) 方法 





図 1. HAL と専用ＰＣによるモニタリング 図 2.実験環境 
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  ※左脚（麻痺側下肢）を基準として表記 
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③単脚型 HAL CVC モードによる股・膝関節補助















側 Mid swing の膝関節屈曲角度および Terminal 
swing の股関節屈曲角度を算出した。歩行の距離






 麻痺側麻痺側 Mid swing の体幹側方傾斜角度を







 麻痺側 Mid swing の膝関節屈曲角度を図 6 に示
す。CAC モードが他の 3 つの条件（裸足、AFO、
CVC モード）と比較して統計学的に有意な角度増
加を認めた（ｐ<0.01）。 
麻痺側 Terminal swing 股関節屈曲角度を図 7に
示す。平均値は①裸足→②AFO→③CVC→④CAC
の順で股関節屈曲角度が増大し、最も角度の大き
い CAC モードでは、他の 3つの条件（裸足、AFO、 
 
図 4.麻痺側 Mid swing 体幹側方傾斜角度 
**p＜0.01 
 
図 5.麻痺側 Mid swing 体幹前傾角度 
**p＜0.01 
 
図 6.麻痺側 Mid swing 膝関節屈曲角度 
**p＜0.01 
図 7.麻痺側 Terminal swing 股関節屈曲角度 
*p＜0.05 **p＜0.01 
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麻痺側 Step length の結果を図 8 に示す。平均値
は①裸足→②AFO→③CVC→④CAC の順で Step 








痺側 Step length の増大は、HAL が股・膝関節の運
動を補助し、機能的役割としての遊脚肢の前方へ
の動き（9）をアシストしたためと考えた。HAL と
AFO との比較において、HAL で Step length が増
大していることは、AFO の底屈制限機能により、
クリアランスを保とうとするアプローチよりも、















体幹側方傾斜角度と麻痺側 Mid swing 体幹前傾角
度の 2 つのパラメータで表現した。麻痺側 Mid 










CVC モードと CAC モードの比較については、
麻痺側Mid swing膝関節屈曲角度、麻痺側 Terminal 






























図 8.麻痺側 Step length 
*p＜0.05 **p＜0.01 
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